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P = (A,A,l山） (2) 
ここで， Aはプログラムロケーションの集合， Aは行動の集合， liEAは初期ロケーショ
ンの集合， lfEAエラー状態の集合である．
行動は以下で定義する．
△ = (l,T,m) (3) 
ここで， lは行動の開始位置， Tは状態遷移式， mは行動の終了位置である．




2つの式 (A,B)が与えられ， A/¥Bの一貰性がなく，以下を満たすとき， Aを(A,B)の補間
という．
＾ • A→A 
• AI¥Bが充足不能





• 全ての 1:; iさnについて，ふ-1/¥A; →ふ








(PC, 24bit x 1本），条件コードレジスタ (CCR,8bit x 1本），アドレス空間（通常モードで
64kByte)を持つ．これらを固定長ビットベクトルの背景理論に某づく型も持つとみなし，モ
デル化を行う．後方反例解析において自動で補間を求めるために，アセンブリプログラムの







MOV.L ERs, ERd 
(= ERd ERs) 




















































2 PUSH . W R6 ; 1 
3 MDV. W R7, R6 ; 2 
4 PUSH . W R5 ; 3 
5 MDV . W RO , R5 ; 4 
6 MDV . W R5 , R5 ; 5 
7 BGE 149:8 ; 6 
8 MDV . W R5 , RO ; 7 
9 SUB . W #0 , RO ; 8 
10 MOV.W RO, R5 ; 9 
11 149: 
12 MDV. W R5, R5 ; 10 
13 BGE 150:8 ; 11 
14 _error 
15 BRA 151 ; 12 
16 150: 
17 MDV. W R5, RO ; 13 
18 BRA 152:8 ; 14 
19 151: 
20 152: 
21 POP.W R5 ; 15 
22 POP . W R6 ; 16 
23 RTS ; 17 
このプログラムは，レジスタ ROの絶対値を求めるプログラムである.ROの値が正のと





















1' l {true} 
関3:前方エラー探索で作成される TimedART 
次に， BGE命令で状態6から 10に遷移し，状態 11からで 12に遷移するパスを考える．

















(not (_ bit2bool 31) ER5_0_6)) 










{(not (l bit2bool 31) ER5_0_6)} 
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